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探査のための遠隔操作型ロボット(Remotely Operated Vehicle : ROV)や自律型ロボット（Autonomous 




























































受信子局（海面係留ブイ）に装備する受信ユニットは受信装置，A/DC，GPS 受信装置及び処理 CPU から構
成される．受信装置にプリアンプとフィルタが含まれている．両者共にロジックコントロールによって利
得自動調整もしくは周波数設定を行う．プリアンプの利得は制御 CPUからの制御信号により，受信信号と





いて，電波による無線通信性能を搭載した CPU に，各局からのデータを集約し，CPU において海中ロボッ
トの位置を算出し，その結果は音波通信を通して海中ロボットへフィードバックするという機能の下に，
市販ハードウエアによる構成として設計について検討した． 
 本研究で提案した測位システムの実現に伴い，以下の利点を持つことが期待される．まず，簡易な原理
を用いるために，信号処理が簡易になり，コンピューティングも簡便になり，位置の推定時間も短縮され
る．センサーネットワークによる位置推定であるために，センサーネットワークの特有性能により，耐障
害物性の向上・測定精度の向上及び測定範囲の拡大等も期待できる．また，通信方式は一方通信のパッシ
ブ通信を用いるため，発信源は一つのみに対する受信装置は複数であることから，各受信子局間は周波数
による干渉がなく，受信子局は共通で，送信装置をターゲットに装備すれば，どんな移動体でも同様に使
用することが可能である．さらに，全体のシステムとして，簡便な原理であるために，母船伴走の必要が
なく，システムの構成も簡素化に実現できた． 
